



JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
FAKULTAS TEKNIK 
UNIVERSITAS KATOUK WIDYA MANDALA 
SURABAYA 
200S 
ROBOT PEMBEDA WARNA 
SKRIPSI 
Diajukan kepada Fakultas Teknik 
Universitas Katolik Widya Mandala Surabaya 
Untuk memenuhi sebagian persyaratan 
Memperoleh gelar Sarjana Teknik 
Jurusan Teknik Elektro 
Oleh 
Nama : Gatot Tri Winarno 
NRP : 5103000083 
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
FAKUL TAS TEKNIK 





Skripsi denganjudul " Robot Pembeda Warna " 
yang disusun oleh mahagswa : 
• Nama : Gatot Tri Wmarno 
• Nomor Pokok: 5103000083 
• Tanggal Ujian: 4 Juli 2005 
dinyatakan telah memenuhi sebagian persyaratan kurikulum Jurusan Teknik 
Elektro guna memperoleh geJar Sarjana Teknik bidang Teknik Elektro 
Ket\!8, 
Ferry£S.T .. MT 
NIK.511.97.0272 
Dewan Penguji, 
Surabaya, 12 Juli 2005 
Pembimbing, 
~. 






Mengetahui dan menyetujui : 
fVDekan Fakultas Teknik 
=-l :£'1 I ~ - ~ U 
Jr. Bas o:iiltepu, MEDg 
NIK. 511.89.0154 
Ketua Jurusan Teknik Elektro 
. AF.Lumban Tobing. M T 
NIK.511.87.0130 
ABSTRAK 
Teknologi yang berkembang begitu pesat memberikan berbagai 
kemudahan dalam kehidupan mamlsia. Robot merupakan salah satu wujud nyata 
dari perkembangan teknologi yang digunakan untuk membantu manusia daJam 
melakukan pekerjaan yang berbahaya maupun pekerjaan yang membutuhkan 
ketelitian yang tinggi. Dalam kehidupan sebari-bari sering dijumpai robot 
pembeda wama benda dengan menggunakan sensor warna. 
Robot yang dirancang ini menggunakan beberapa benda sebagai media 
yang mempunyai aneka warDa dengan ukuran yang sarna dan mengelompokkan 
benda yang berwama-warni tersebut sesuai dengan wamanya masing-masing. 
Sebagai contoh, robot memindahkan benda yang berwama merah ke sebuah 
tempat untuk benda berwama merah, tx;gitupun untuk warna yang lainnya. 
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